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Beschreibung 

Optische EInrichtung zur automatischen Be- und Entladung von Containem auf 
Fahrzeugen 

Die Erfindung bezieht sich auf ein Veifahren zum Lastumschlag in einem Containerlager 
fOr Nomi-Container, mit einem tlas Containeriager bedlenenden. durch ein DV-System 
einer Logistlkveiwaltung steuerbaren Stapelkran fQrdie Container, der zwischen.elnem 
Lagerplatz eines jeden Containers und einer Ladeplattform eines in dem Bereich des 
Containerlagers verfahrbaren Transportfahrzeuges fQr den Container verfahrbar fst, 
wobei der Stapelkran zum Aufnehmen und/oder Absetzen des Containers ein 
Lastaufnahmemittel von der bzw. auf die Ladeplattform aufweist. das gegenOber dieser 
ausrichtbar ist. 

Containerlager warden zur kurzzeltigerZwIschenlagerung von Norm-Containem berietigt, 
um das Umladen von Cbntalnem von einem Transportmlttel auf ein weiteres zu 
ermeglichen. Contalnertransportmitlel sind im Allgemeinen groBe Containerschiffe, 
Eisenbahnanhanger. LKWs, Trailer oder auch AGVs (automated guided vehides). In 
einem Contalnerhafen werden Containerschiffe entladen und die entladenen Container 
werden in dem Containerlager zwischengelagert, bis e'm Weitertransport mflglich ist 
Umgekehrt werden die Container in einem Containerlager eines" Containerhafens 
angesammelt und zwischengelagert, um anschlieftend auf ein Contalnerschiff verladen zu 
werden. Der landseitige Transport erfolgt durch LKWs, Trailer, Eisenbahnanhanger oder 
AGVs. wobel In der vorliegenden Anmeldung speziell LKWs den landseitigen Transport 
leisten. 

Die groSe Anzahl der umgeschlagenen Contafrier In einem Containerlager erforelert eine 
.schnelle und fehlerfrele Beladung und Entladung der Transportmlttel Ein Stapelkran 
transportiert dabel den Container yom Containerlager zum Transportfahrzeug, und 
umgekehrt. Der Stapelkran kann ein automatischer Contalnerstapelkran (ACS) sein, aber 
auch ein Portalkran oder ein Halbportalkran. Das Absetzen der Container auf ein 
Transportmlttel durch den Stapelkran wird bisher manuell gesteuert. Der Stapelkran 
besteht aus einer BrQcke und einer darauf verfahrbaren Katze, wobei die BrQcke auf 
Schienen verfahrtsar Ist. Das Absetzen auf ein Transportfahrzeug des an dem Stapelkran 
hangenden Containers wird durch einen Bediener manuell gesteuert. Zum Beladen fahrt 
ein an der Parkposltion anwesender Bediener den Container mittels des Stapelkrans in 



die Nahe des Transportfahrzeugs. urn anschlieRend durch langsames '•HeranfQhren" den 
Container exakt auf dem Transportfahrzeug zu positionieren. Das HeranfQhren setzt sich 
aus sich wiederholenden linksVrechtsfahren und vor-/zurOckfahren des ACS zusammen 
sowie dem Absenken des Containers, gesteuert und Qbenwacht durch den Bediener vor 
Ort. Ebenso wird beim Entladen des Transportfahrzeugs der Stapelkran so gegenOber 
dem Container manuell durch einen Bediener langsam herangefuhrt, dass der Stapelkran 
diesen aufnehmen kann. 

Die groBe Anzahl an umgeschlagenen Containem innerhalb eines Cdntainerlagers macht 
einen reibungslosen, ffehlerfreien, zQgigen, kostengOnstlgen und dauerhaften 
Arbeitsablauf erforderlich. ZusStzlich 1st es ein Anllegen, den Durchsatz fOr Container, 
d.h. die Anzahl der umgeschlagenen Container pro Zeiteinheit zu erhShen. Dadurch 
verringern sich die Standzeiten fur Container innerhalb des Containerlagers, die 
Liegezeiten fur Containerschiffe und die Aufenthaltsdauer der landseitigen 
Transportfahrzeuge. Gleichzeitig bedeutet dies eine VerkQrzung der Transportdauer fur 
die Container. 

Der Erfindung lag die Aufgabe zugrunde. einen hohen Durchsatz an Containem innerhalb 
eines Containerlagers zu erzielen, die Kosten zu senken und die Ausfalidauer bei 
Defekten zu reduzieren und gleichzeitig die Wirtschafflichkeit des Containerumschlag- 
platzes zu erliohen. 

Diese Aufgabe wird erfindungsgemalS gelost durch das angegebene Verfahren zum 
Beladen von Transportfahrzeugen mit Norm-Container nach Anspruch 1, durch das 
angegebene Verfahren zum Entladen von Transportfahrzeugen mit Norm-Containem 
nach Anspoich 17 und durch das angegebene Verfahren zum Justieren der Lage eines 
Stapelkrans nach Anspruch 33. 

Ein Vorteil der Erfindung 1st das zQglge und fehlerfreie Abarbeiten des Be- und Entlade- 
vorgangs von Transportfahrzeugen, die durch die Automatisiemng gegeben ist. Dabel 
warden die immer wiederkehrenden gleichen AblSufe einer Be- und Entladung in der 
vorllegenden Anmeldung In Arbeitsschritte unterteilt und jeweils automatisiert. Das zeitlich 
Qbergangslose Aneinanderreihen der einzelnen automatislerten Arbeitsschritte, die 
jeweils eInen geringeren Zeitbedarf benStlgen als das DurchfQhren der manuellen Schritte 
und das fehlerfrei Abarbeiten bewirken eine vorteilhafte VerkQrzung der Dauer des Be- 
und Entladevorgangs und somit gleichzeitig eine Steigerung des Durchsatzes von 
umgeschlagenen Containem. 



Die Beladung eines Transportfahrzeugs mit einem Container erfolgt durch das 
schrittweise Abarbeiten der Sciiritte a) bis f) des Anspruches 1. Die DurchfQhrung der 
Arbeitsschritte ruft eine Verl<Orzung der Ladedauer von Transportfahrzeugen fQr Norm- 
Container hervor. die zu einer Durchsatzsteigerung des Containeaimschlagsplatzes fulirt. 
Die resultierende gewinnbringende Zeitersparnis des Ladevorgangs setzt sich aus den 
einzelnen Elnspaaingen zusammen, die durch die Automatisierung der Arbeitsschritte 
bewirld wird. Gleichzeitig wird die Anzahl von Fehlersituationen verringert. welches sich 
ebensp gewinnbringend auf den Durchsatz auswirkt. 

Vorteilhaft ist. dass das Transportfahrzeug identifeiert wird und die dadurch generierten 
Daten an das DV-System der Logisfilwenwaitung QbermitteR warden. Gleichzeitig 
generrert das DV-System der Logistilwenfl/altung einen Ladeauflrag fQr den Stapelkran. 
Dieser Ladeauflrag beinhaltet die Aufgabe fQr den Stapell<ran, den zu iadenden Container 
im Containerlager aufzunehmen und ihn auf der Ladeplattform des Transportfahrzeuges 
abzusetzen, um somit das Transportfahrzeug zu beladen. Der durch die Paralieilsierung 
der Arbeitsschritte entstandene Zeitvorteil tragt zur Verl<Qrzung der Dauer des 
Ladevorganges ebenso bei wie die Reduzierung der Fehler bei der Erfassung der 
Fahrzeugdaten und deren Obertragwig. 

Weiterhin nutzbringend ist, dass mittels eines Itallbrierten Kamerasystems definierte 
Identifil^ationspunlcte auf der Ladeplattform des Transportfahrzeuges erfasst undderen 
Koordinaten an das DV-System der Logistilwenwaltung Qbermittelt werden. Das DV- 
System ermlttelt aus den ldentifil<atfonspunl<ten die Koordinaten der Befestigungsmittel 
des Transportfahrzeugs (das zugehorige Koordinatensystem beschreibl mindestens 
einen Raum, den die Befestigungsmittel des Lastaufnahmemitteis des Stapelkrans 
erreichen). Diese Methode eriautt eine sdhnelie und feUlerfreie Lageerfassung der 
Befestigungsmltlel fQr den Container, die zur Reduzierung der Ladedauer eines- 
Transportfahrzeuges beitrSgt. 

Im besonderen Masse vorteilhaft ist, dass das DV-System der Logistikvenwaltung die 
koordinaten der Identlflkatlonspunkte mIt Im DV-System abgelegten Daten des zu 
Iadenden Containers vergleicht und die diesem Container zuzuordnenden 
Befestigungsmittel und Lagekoordinate auf der Ladepiattfonm des • 
Transportfahrzeugs ermlttelt. Die im DV-System abgelegten Koordinaten Qberdie Gr6Se 
des Containers kannen rechtzeitig mit den ermittelten Koordinaten der Befestigungsmittel 
des Transportfahrzeugs vergiichen werden. Bel ausreichender GroRe der Ladeplattform 
des Transportfahrzeuges fQr den zu Iadenden Container werden die zuzuoninenden 
Befestigungsmittel des Transportfahrzeugs ennlttelt. FQr den Fall, dass die Ladeplattfomi 



des Transportfahrzeugs nicht ausreichend groli genug fur den zu ladenden Container ist, 
kann ein fruhzeitiger Abbruch des Ladevorgangs/Ladeauftrags erfolgen bzw. kann das 
zeitintensive Aufnehmen des Containers aus dem Containerlager durch den Stapelkran 
rechtzeitig verhindert werden. welches eine erhebliche Zeitersparnis darstellt. 

Nach dem erfolgreichen Erfassen der Koordinaten der Befestigungsmlttel kann der 
Ladevorgang fur das in der Parkposition befindliche Transportfahrzeug sofort beginnen. 
Dazu fShrt der Stapelkran computergesteuert mit dem zu ladenden Container Qber die 
Ladeplattform desTransportfahrzeuges exakt deckungsgleich und oberhalb der 
Lagekoordinate. Die sofortige und exakte Positionieaing des Stapelkrans Qber dem 
Transportfahrzeug vermindert durch den Wegfall des manuellen "Heranfuhrens" die • 
Dauer des Ladevorgangs. 

Mittels eines am Stapelkran angebrachten kalibrierten Kamerasystems werden die 
Befestigungsmittel der Ladeplattform erfasst, und der Container wird ggf: derart bewegt. 
dass die Befestigungsmittel des Containers deckungsgleich Qber den zugeordneten 
Befestigungsmitteln der Ladeplattform stehen. Dies enmSglicht eine zQgige, fehlerfrele 
und korrekte Ausrichtung des Containers gegenOber der Ladeplattform. tm Gegensatz 
zum bisherigen Verfahren entfailt das zeitintensive "HeranfQhren" des Containers durch 
einen an der Parkposition anwesenden Bediener. Vorteilhaft ist. dass die Sichtkontrolle 
somit durch einen entfernten Bediener erfolgen kann. der das Bild der mindestens einen 
Kamera sieht Desgleichen tragt die pausenlose Aneinanderreihung der einzelnen 
Verfahrensschritte dazu bei, die Ladedauer zu reduzieren. 

Durch* die exakte Ausrichtung des Containers gegenOber der Ladeplattform kann der 
Container derarlig auf der Ladeplattfomi des Transportfahrzeugs abgesetzt werden, dass 
die Befestigungsmittel des Containers 4n die zugeordneten Befestigungsmittel der 
Ladeplattform am Ende des Absetzvorgahgs fonnschlQssig ineinander greifen. Das 
nachteillge "HerartfQhren" des Lastaufnahmemitlels mft dem Container gesteuert durch* 
einen Vorort anwesenden Bediener entfailt und bedingt somit eine vorleilhafle 
Zeitersparnis. Der Container wird vom Lastaufnahmemlttel auf dem Transportfahrzeug 
abgesetzt und losgelost. Der Ladeauftrag des Stapelkrans ist beendet 

Besonders gewinnbringend ist. dass vor, wahrend und nach des Ladevorgangs ein 
Bediener nicht vor Ort sein muss. Ein Bediener steht somit fQr weitere TStigkeiten zur 
VerfQgung. 



Insbesondere vorteilhaft ist, dass das Transportfahrzeug mittels eines Kamerasystems 
identifiziert wird. Durch den Wegfall der visuellen und manuellen identifizierung wetden 
die entslandenen Daten schneller und fehlerfrei an das DV-System der 
Loglstikverwaltung iibermittelt. 

Zur Erfassung der Koordinaten der Identifikationspunkte der Ladeplattfbrm. wShlt ein 
Bedfener, unterstQtzt durch sine benutzerdefinierte Oberfiache auf einem Bildschirm des 
DV-Systems der Loglstikverwaltung. mit eInem Markierungsmechanlsmus die 
Identifikationspunkte der Ladeplattform auf der benutzerdefinierten OberflSche an. Die 
benutzerdefinierte Oberfiache zeigt das Bild des Kamerasystems. Ein Bediener. der die 
Identifikationspunkte der Ladeplattform des auf der benutzerdefinierten Oberfiache 
dargesteilten Transportfahrzeugs mit dem iWarkierungsmechanismus anwShlt, trSgt zur 
fehlerfreien Erfassung und zur schnellen Errechung der Koordinaten der 
Befestigungsmittel der Ladepiattfonn des Transportfahrzeugs bei. 

Elne weitere; die LadedauerverkQrzendeAutomatisierung Idsstsich realisler«n, in dem 
die Koordinaten der Identifikationspunkte der Ladeplattform durch ein Computersystem 
automatisch erfasst und an die Loglstikverwaltung Qbermittelt werxden. 

Der im Anspruch 1 beschriebene Verfahrensschritt zur EfmltHung der LagekoorxJInate ist 
durch zwei unterschiedliche Verfahrensweisen realisierbar. Vorteilhaft ist einmal die 
Erfassung der Koordinaten der Ladeplattform des Transportfahrzeugs im Be- und 
Entlaclebereich. 2u diesem Zeitpunkt ist das Transportfahrzeug bereits identifiziert und 
der zugeordnete Container ist ebenfalls bekannt aufgrund des Ladeauftrags. Dies 
ermeglicht dem DV-System der Logistikvenwaitung eine frOhzeitige Erkenntnis, ob das 
Transportfahrzeug geeignet ist, den zu ladenden Container aufzunehmen. Bei einer 
erfolgreichen Zuordnung der Befestigungsmittel der Ladeplattform eines 
Transportfahrzeugs wird der Ladevorgang weitergefQhrt. andemfalls wird der 
Ladevorgang, sofem er schon gestartet Ist, abgebrochen. 

Fur den Fall, dass die Erfassung der Koordinaten der Ladeplattform des 
Transportfahrzeugs in dem endgQItigen Be- und Entladebereich erfolgt ist, sind die 
Lagekoordinate, die durch die vertikale Lage der Ladepiattfonn und durch den 
Schnittpunkt der Diagonalen der identifikationspunkte der Ladeplattform beschrieben 
wird. die absolute Zieipo?ition des Containers. Die Anordnung ist somit aulSerst geschickt 
und eriaubt einezflglge und somIt zeitsparende Positionierung des automatischen 
Stapelkrans mit dem Container Qber der zu ladenden Ladeplattform. 
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Ebenso vorteilhafl ist die weitere Ausgestaltung der Erfindung des im Anspruch 1 
beschriebenen Verfahrensschrittes zur Ermittlung der Lagekoordinate. Die Erfassung der 
Koordinaten der Ladeplattform des Transportfahrzeugs erfolgt hlerbei im 
Identifikatfonsbereich. Dies ermoglicht dem DV-System der Logistikverwaltung eine 
frijhzeitige Erkenntnis. ob das Transportfahrzeug geeignet ist. den zu ladenden Container 
aufeunehmen. Bel efner erfolgreichen Zuordnung der Befestigungsmittel der 
Ladeplattform des Transportfahrzeugs wird der Ladevorgang weitergefQhrt, andemfalls 
wird der Ladevorgang, sofem er schon gestartet ist. abgebrochen. 

Da die Erfassung der Koordinaten der Ladeplattfomn des Transportfahrzeugs im 
Identifikationsbereich erfolgt ist. beziehen sich die erfassten Koordinaten der 
Ladeplattform auf das Transportfahrzeug. Die vertikale Lage der Ladeplattform und der 
Schnittpunkt der Diagonalen der identifikationspunkte der Ladeplattform beschreiben 
somit die relative Zielposition des Containers. 

Die ?m Identifikationsbereich erfassten Koordinaten der Ladeplattfonn feeziehen sich auf 
das Transportfahrzeug und beschreiben folglich die relative Zielposition des Containers. 
Vortellhafter welse wird die Lagekoordinate durch die die absolute Zielposition des 
Containers beschrieben, die sich aus den mitlels einer Kamera ermittelten Koordinaten ' 
des in der Parkposition.befindlichen Transportfahrzeugs und der relativen Zielposition des 
Containers zusammensetzt. Die bereits Identifikationsbereich erfassten Koordinaten 
werden verknQpft mit der Lage des in der Parkposition erkannten Transportfahrzeugs 
durch das DV-System der Logistikverwaltung. Das Ergebnis dieser VerknQpfung ist die 
Lagekoordinate, die die absolute Zielposition des Containers ist. Dies eriaubt eine 
geschlckte und somit zeitsparende Positionierung des automatischen Stapelkrans mit 
dem Container Qber derzu ladenden Ladeplattfonn. die nachstehend beschrieben wird 

Unabhangig davonr, wo die Erfassung der Koordinateri erfolgt, Ist efne vortiandene 
Fehlstellung eines oder mehferer Befestigungsmittel auf derbenutzerdefinlerten 
Oberflache des DV-«ystems sichtbar. Der Bediener erkennt die vorhandenen 
Fehlstellungen und benachrichtigt dep Fahrer des Transportmittels Infolgedessen. Dieser 
korrigiert die etwaigen Fehlstellungen der Befestigungsmittel rechtzeltlg. 

Unabhangig vom gewShlten Weg zur Erfassung der Koordinaten ennoglicht die 
vorteilhafte Wahl der Lagekoordinate, dass das Lastaufnahmemittel den Container derart 
in Reicnwefte der Ladeplattform bewegt, dass der Schnittpunkt der Diagonalen der 
Befestigungsmittel des Containers deckungsgleich im Lot Qber dem Schnittpunkt der 



Diagonalen der Befestigungsmittel der Ladeplattform steht. Der an dem Stapelkran 
hangende Container befindet sich infolgedessen mittig Qber der Ladeplattform und muss 
demgegenQber ggf. in dem folgenden Arbeitsschritt durch eine Drehbewegung des an 
dem Lastaufnahmemittel hangenden Containers ausgerichtet werden. Dazu muss der 
Stapelkran nicht welter verfahren werden. d.h. die Briicke eines ACS und die darauf 
verfahrende Katze haben Ihre endgOltige exakte Ladeposition bereits enreicht. Das 
schrittweise Heranfuhren des Lastaufhahmemittels gesteuert durch einen Bediener 
entfailt Vorteilhafterweise. Diese Vorgehensweise vereinfacht das Posltionieren des 
Lastaufnahmemittels enorni und trSgt somit zu einer auBerordentWch groBen Reduzierung 
der bendta'gten Ladedauer bei. 

Die einfache Kontrolle des Ladevorgangs durch einen Bediener ist durch eine zweite 
benutzerdefinierte Oberfiache mit 4 Quadranten gegeben, die jeweils ein Paar 
Befestigungsmittel darstellen. wobeLdas Paar jeweils aus einem Befestigungsmittel der 
Ladeplattform, abgeblldet durch ein Slid des Kamerasystems. und aus dem.zugeordneten 
Befestigungsmittel des Containers besteht. abgeblldet durch eine Elnblendung einer 
computerberechneten Konturdes Containers inkiusive und des Befestigungsmittels Qber 
dem Blld, Der Bediener kontrolllert somit komfortabel den Ladevorgang, ohne an der 
Parkposition anwesend sein zu mOssen. 

Es ist ^in auBerordentlicher Vorteil der vorllegenden Erfindung. dass die ggf. vorhandene 
Abweichung der Lage des zu ladenden Containers gegenQber der Lage der Ladeplattform 
im DV-System der Logistikvenwaltung zur Feinpositionierung bestimmt werden kann, 
Indem die zweite benutzerdefinierte OberflSche der Logistikvenfl/altung ein 
Markiemngsmechanismus aufwelst, mit dem der Bediener mindestens einen 
Identlfikaiionspunkt der Ladeplattform anwShlt Die so ermittelte exakte Ausrichtung der 
Ladeplattform wird zum Ausrichten des Containers gegenOber der Ladeplattfonn benatigt 
Eine vom DV-System der Logistikvenwaltung erkannte Abweichung der Ausrichtungen 
fOhrt im nSchsten Schritt des Arbeitsablaufs zu einer Richtigstellung des Containers. Die 
einfache Erfassung der Lage der Ladeplattfonm, die direkte VerfQgbarkeit der Daten im 
DV-System der Logistikven/valtung sowie der Ausschluss von Fehler In den Daten fQhren 
zu einer auBerordentlichen Zeiterspamis. 

Ebenso vorteilhafl ist die Ausgestaltung der Erfindung derart, dass die ggf. vorhandene 
Abweichung der Lage des zu ladenden Containers gegenQber der Lage der Ladeplattfonn 
zur Feinpositfonieoing durch ein Computersystem automatisch erkannt wird. 
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Bei einer vorhandenen Abweichung der Lage des zu ladenden Containere gegenQber der 
Lage der Ladeplattform wird der Container so gedreht. dass die Befestigungsmittel des 
Containers deckungsgleich im Lot Qber den Befestigungsmittein der Ladeplattform 
stehen. Das somit schnelle und kon^ekte Ausrichten des Containers gegenQber der 
Ladeplattform erfolgt automatisch auf Basis der berechneten Abweichung. Ungemein 
vorteilhafl ist, dass eine Nelgung des Transportfehrzeuges in dessen Langs- und/oder 
Querriclitung, verursacht z.B. durcli einen unebenen Untergrund, sich nicht schadllcli auf 
den Ladevorgang auswirkt. Das schrittweise Heranfiihren des Lastaufnahmemittels mit 
dem Container gegenQber der Ladeplattfomn entfSllt, welches eine auBerordentiiche 
Reduzierung des Zeitbedarfs zur Ladung eines Transportfahrzeuges bewirkt. 

Das zQgige Absetzen und Loslosen des Containers vom Lastaufnahmemittel wird durch 
einen Bediener oder automatisch durch ein Computersystem gesteuert. Da der Container 
sich exakt Qber der Ladeplattfonn befindet. konrekt ausgerichtet ist und das DV-System 
die vertikale Lage der Ladeplattform bestimmt hat, kann eine unverzQgliche 
kontinuierliche Absetzbewegung des Containers durchgefOhrt werden, die eher als das 
manuelle "HeranfQhren" abgeschlossen werden kann. Das Ineinandergreifen der 
Befestigungsmittel des Containers und in der Ladeplattform schlieBt das Absetzen des 
Containers ab. Nachdem das Lastaufnahmemittel nicht mehr durch den Container 
belastet wird, welches durch das Ausldsen von Dmcksensoren angezeigt wird, kann 
dieser vom Lastaufnahmemittel gel6st und am Transportfahrzeug befestlgt werden. 

Die Endladung des mit einem Container beladenden Transportfahrzeugs wird durch das 
sequentielle Abarbeiten der Schrltte a) bis f) des Anspnjches 17 beschrieben. Die 
DurchfQhrung der Arbeitsschritte rufl eine VerkOrzung der Entladedauer von 
Transportfahrzeugen fOr Norm-Container hervor, die zu einer Durchsatzsteigerung des 
Contaiherumschlagsplatzes fQhrt. Die resultierende gewlnnbringende Zeitersparnis des 
Entladevorgangs setztsich aus einzeinen Einsparungen zusammen, die durch die 
Automatisierung der Arbeitsschritte bewirkt wird. Gleichzeitig wird die Anzahl von 
Fehlersituationen verringert, welches sich ebenso gewinnbringend auf den Durchsatz 
auswirkt. 

Vorteilhafl ist. dass das Transportfahrzeug und der zu entladene Container identifiziert 
werden und die dadurch generierten Daten an das DV-System der Logistikverwaltung 
Qbermittelt werden. Gleichzeitig generlert das DV-System der Logistikvenwaltung einen 
EnHadeguflrag fQr den Stapelkran. Dieser Entladeauflrag belnhaltet die Aufgabe fQr den 
Stapelkran, den zu entladenden Container vom Transportfahrzeug aufeunehmen und 



diesen im Containerlager zu speichem. Der durch die Parallelisierung der Arbeitsschritte 
entstandene Zeitvorteil tragt zur Verkurzung der Dauer des Entladevorganges ebenso bei 
wie die Reduzierung der Fehler bei der Erfassung der Fahrzeugdaten und Containerdaten 
und deren Obertragung. 

Weiterhin nutzbringend ist, dass mittels eines kalibrierten Kamerasystems definierte 
Identifikationspunkte des Containers erfasst und deren Koordinaten an das DV-System 
der Logistikverwaltung Qbermittelt werden. Das DV-System ennittelt aus den 
Identifikationspunkten die Koordinate der Befestigungsmittet des zu entladenen 
Containers (das zugelidrige Koordlnatensystem beschrelbt mindestens einen Raum, den 
die Befestigungsmlttel des Laslaufnahmemittels erreichen.). Diese Methode eriaubt eine 
schnelle und fehlerfreie Lageerfassung der Befestigungsmittel eines Containers und trSgt 
somit zur Reduzierung der Entladedauer eines Transportfahrzeuges bei. 

Im besonderen MaQe vorteilhafl Ist, dass das DV-System der LogistikvenA^altung aus den 
Identifikationspunkten die Befestigungsmittel und Lagekoordinate des Containers 
ermittelt. Dies emiaglteht die fehlerfreie und schnelle Berechnung der Lagekoordinate, fOr 
den sofortigen Start des Entladeauftrags fOrdas Transporttehrzeug. 

Dazu f§hrt der Stapelkran computergesteiiert Qber den Container, exakt deckungsgleich 
und oberhalb der Lagekoordinate. Die sofortige und exakte Positioniemng des 
Lastaufnahmemitteis Qber dem zu entladenen Container vermindert durch den Wegfall 
des manuellen "HeranfQhrens" die Dauer des Entladevorgangs. 

Mittels eines am Stapelkran angebrachten kalibrierten Kamerasystems werden die 
Befestigungsmittel des Containers erfasst. und das Lastaufhahmemlttel wird ggf. derart 
bewegt, dass die Befestigungsmittel des Lastaufnahmemittels deckungsgleich Qber den 
zugeordneten Befestigungsmittein des Containers stehen. Dies ermeglicht eine zOgige, 
fehlerfreie und kortekte Ausrichtung des Lastaufnahmemittels gegerlQber dem 
aufeunehmenden Container. Im Gegensatz zum. bisherigen Verfahren entfSllt das 
zeitintensive "HeranfQhrea" des Lastaufnahmemittels durch einen an der Parkposition 
anwesenden Bediener. Vorteilhaft ist, dass die Sichtkontrolle somit durch einen entfemten 
Bediener erfolgen kann, der das Bild der mindestens einen Kamera sieht. Desgleichen 
tragt diepausenlose Aneinanderreihung dereinzelnen Verfahrensschritte dazu bei, die 
Entladedauer zu reduzieren 
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Durch die schnelle und exakte Ausrichtung der Befestigungsmittel des 
Lastaufnahmemittels gegenOber dem Container kann das Lastaufnahmemittel derartig an 
den Container herangefOhrt werden, dass die Befestigungsmittel des 
Lastaufnahmemittels in die Befestigungsmittel des Containers formschlQssig ineinander 
greifen. Das nachteilige "Heranfuhren" des Lastaufnahmemittels an den Container 
gesteuert durch einen Bediener entfallt und bedingt somit eine vorteilhafte Zeitersparnis. 
Der Container wird vom Transportfahrzeug geiest und kann vom Lastaufnahmemittel 
entladen werden, der ihn anschlielJend in dem Cqntalnerlager zwischenlagert. Der 
Entladeauftrag des Stapelkrans ist somit beendet. 

Besonders gewinnbringend ist, dass vor, wahrend und nach des Entladevorgangs ein 
Bediener nicht vor Ort sein muss. Der Bediener steht somit fQr weitere TStlgkeiten zur 
VerfQgung. 

Insbesondere vorteilhaft ist. dass das Transportfahrzeug und der zu entladehen 
Container mittels eines Kamerasystems identifiziert werden. Durch den Wegfall der 
visuellen und manuellen Identifizierung werden die entstandenen Daten schneller und 
fehlerfrer an das DV-System der LogistikvenA^altung Qbermittelt werden. 

Zur Erfassung der Koordinaten der Identifikationspunkte des Containers, wahit ein 
Bediener. unterstutzt durch eine benutzerdefinierte Oberflache auf einem Bildschirm des 
PV-Systems der LogistikvenA^altung, mit einem Markierungsmechanismus die 
Identifikationspunkte des Containers auf der benutzerdefinierten Oberfiache an. Die 
benutzerdefinierte Oberflache zeigt das Bild des Kamerasystems. Ein Bediener. der die 
Identifikationspunkte des auf der benutzerdefinierten Oberflache dargestellten Containers 
mit dem Markierungsmechanismus anwahit, tragt zur fehlerfreien Erfassung und 
schnelleji Errechung der Koordinaten der Befestigungsmittel der Ladeplattfqrm des 
Transportfahrzeugs bei. 

Eine weitere, die Entladedauer verkQrzende Automatisierung ISsst sich realisleren, in dem 
die Koordinaten der Identifikationspunkte des Containers durch ein Computersystem 
automatisch erfasst und an die LogistikvenA^ltung Qbermittelt werden. 

Der im Anspruch 17 beschriebene Verfahrensschritt zur Ennittlung der Lagekoordinate ist 
durch zwei unterschiedliche Verfahrensweisen realisierbar. Vorteilhaft ist einmal die 
Erfassung der Koordinaten des Containers im Be- und Entladebereich. Die 
Lagekoordinate. die durch die vertikale Lage der Oberkante der Identifikationspunkte des ' 
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Containers und durch den Schnittpunkt der Diagonalen der Identifikationspurikle der 
Ladeplattform beschrieben wird, die absolute Zieiposition des Containers. Die Anordnung 
ist somil auRerst gescliicl<t und eriaubteine zOgige und somit zeitsparende Positionierung 
des automatlsclien Stapeli<rans mit dem Lastaufnahmemittel Ober den zu ladenden 
Container. 

Ebenso vorteilhaft Ist die weltere Ausgestaitung der Erfindung des im Anspruch 17 
beschriebenen Verfahrensschritts zur Ermittlung der Lagel<oordinate. Die Erfassung der 
Koofdinaten Containers erfolgt hierbei im Identifikationsbereich. Die Lagekoordinate wird 
durch die vertikaie Lage der Oberkante der Identifikationspunkte des Containers und 
durch den Schnittpunkt der Diagonalen der Identifikationspunkte des Containers 
beschrieben. die die relative Zieiposition des Containers beschreibt. Durch die Wahl der 
Oberkante der Identifikationspunkte (Befestigungsmittel) des Containers, als ein Element 
der Lagekoordinate, konnen auch Norm-Container entladen werden, die keine 
Contalnerdecke besitzen wie Open-Top-Container. Tankcontainer und/oder Flatcontainer. 
Daher eriaubt die gQnstlge Wahl der Lagekoordinate eine geschickte und somit 
zeitsparende Positionierung des automatischen Stapelkrans Qber dfen zu entladenden 
Container, die nachstehend besdirieben wird. 

Die Im Identifikationsbereich erfassten Koordlnaten des Containers bezlehen sich auf das 
Transportfahrzeug und beschreiben folgllch die relative Zieiposition des 
Lastaufnahmemittels. Vorteilhafter weise wird die Lagekoordinate durch die absolute 
Zieiposition des Lastaufnahmemittels beschrieben, die sich aus den mittels einer Kamera 
ennittelten Koordlnaten des in der Parkposition befindlichen Transportfahrzeugs und der 
relativen Zieiposition des Lastaufnahmemittels zusammensetzt. Die bereits 
Identifikationsbereich erfassten Koordinaten werden verknQpft mit der Lage des in der 
Parkposition erkannten Transportfahrzeugs durch das DV-System der Logistlkvenwaltung. 
Das Engebnls dieser VerknQpfung Ist die Lagekoordinate, die die absolute Zieiposition des 
Lastaufnahmemittels Ist. Dies eriaubt eIne geschickte und somit zeitsparende 
Positionierung des automatischen Stapelkrans Qber den entladenden Container, die 
nachstehend beschrieben wird 

Unabhangig vom gewahlten Weg zur Erfassung der Koordinaten ermdglicht die 
vorteilhafte Wahl der LagekoonJinate. dass das Lastaufnahmemittel derart in Reichweite 
des Containers bewegt wird. dass der Schnittpunkt der Diagonalen der Befestigungsmittel 
des Lastaufnahmemittels im Lot Qber dem Schnittpunkt der Diagonalen der 
Befestigungsmittel des Containers steht. HIerdurch steht das Lastaufnahmemittel mittig 
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uber dem Container und muss demgegenuber ggf. in dem folgenden Arbeitsschritt durch 
eine Drehbewegung des Lastaufnahmemittels ausgerichtet werden. Der Stapelkran muss 
dazu nicht verfahren werden. d.h. die BrOcke eines ACS und die darauf verfahrende 
Katze haben ihre endgQItige exakte Entladeposition bereits erreiclit. Das schrittweise 
Heranfuhren des Lastaufnaiimemittels gesteuert durch einen Bediener entfailt 
Vorteilhafterweise. Diese Voi^ehensweise vereinfacht das Positionieren des Stapeikrans 
enorm und tragt somit zu einer aufierordentlich groKen Reduzierung der bendtigten 
Entladedauer bet. 

Die einfache Kontrolle des Entladevorgangs durch einen Bediener ist durch eine zweite 
benutzerdefinierte Oberflache mit vier Quadranten gegeben, die jeweils ein Paar 
Befestigungsmittel darstellen, wobei das Paar jeweiis aus einem Befestigungsmittel des 
Containers, abgebildet durch ein Bild des Kamerasystems, welches sich auf dem 
Lastaufnahmemittel befindet, und aus dem zugeordneten Befestigungsmittel des 
Lastaufinahhfiemltlels besteht, abgebildet durch eine Einblendung einer 
computerberechneten Kontur des Lastaufnahmemittels und dessen Befestigungsmittels 
uber dem Bild. Der Bediener kontrolliert somit komfortabel den Entladevorgang. ohne an 
der Parkposition anwesend sein zu mQssen. 

Es ist ein auSerordentlicher Vorteil der vorliegenden Erfindung, dass die ggf. vorhandene 
Abweichung der Lage des Lastaufnahmemittels gegenQber der Lage des zu entladenen 
Containers im DV-Systems der Logistikvenwaltung zur Feinpositionierung bestimmt 
werden kann. indem die zweite benutzerdefinierte Oberflache der Lbgistikverwaltung ein 
Markiemngsmechanismus aufweist, mit dem der Bediener mindestens einen 
}derTtrSkatk>nspunkt des Containers anwahlt. Die so ermittelte exakte Ausrichtung des 
Containers wird zum Ausrichten des Lastaufhahmemltlels benStlgt. Eine vom DV-System 
der Logistikvenwaltung erkannte Abweichung der Ausrichtungen fOhrt im nSchsten Schritt 
des Arbeitsablaufes zu einer Richtigsteiiung der Befestigungsmittel der 
Lastaufnahmemittels. Die einfeche Erfassung der Lage des Containers, die direkte 
VerfDgbarkeit der Daten im DV-System der Logistikvenwaltung sowie die Verringerung der 
Fehler in den Daten fQhren zu einer auBerordentlich Zeiterspamis. 

Ebenso vorteiihaft ist die Ausgestaltung der Erfindung derart, dass die ggf. vorhandene 
Abweichung der Lage des Lastaufnahmemittels gegenQber der Lage des zu entladenen 
Containers zur Feinpositionierung durch ein Computersystem automatisch erkannt wird. 
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Bei einer vorhandenen Abweichung der Lage des Lastaufnahmemittels gegenQber des zu 
entladenen Containers wird das Lastaufnahmemittel so gedreht. dass die 
Befestigungsmittel des Lastaufnahmemittels deckungsgleich im Lot Qber den 
Befestigungsmittein des Containers stehen. Das somit schnelle und korrekte Ausrichten 
des Lastaufnahmemittels gegenQber dem Container erfoigt automatisch auf Basis der 
berechneteh Abwelchung. Das schrittwelse HeranfQhren des Lastaufnahmemittels 
gegenQber dem Container entfallt, welches elne auBerordentliche Reduzierung des 
Zertbedarfs zur Entladung eines Transportfahrzeuges bewirkt. 

Das zQgige und kontinuierliche HeranfQhren des Lastaufnahmemittels zur Aufnahme des 
Containers bis zum formschlussigen ineinander greifen der Befestigungsmittel wird durch 
einen Bediener oder automatisch durch ein Computersystem gesteuert. Da das 
Lastaufnahmemittel sich exakt Qber dem Container befindet, korrekt ausgerichtet ist und 
das DV-System die vertikale Lage des Containers bestimmt hat, kann eine unverzQgliche 
kontinuierliche Absetzbewegung des. Lastaufnahmemittels durchgefQhrt werden. die eher 
als das manuelle "HeranfQhren" abgeschlossen werden kann. Das Ineinandergreifen der 
Befestigungsmittel des Lastaufnahmemittels und In der des Containers schlleBt das 
Aufnehmen des Containers ab. Der Container wird am Lastaufnahmemittel befestigt, und 
der Stapelkran lagert ihn im Contalnerlager zwischen. Der Entladeauttrag ist somit 
abgeschlossen. 

Die.ineinanderflielSenden der sequentiellen Verfahrensschritte ermBglichen eine schnelle 
Be- und Entladung eines Transportfahrzeuges. Die dadurch eingesparte Zeit steht fur 
andere Be- bzw. Entladevorginge zur VerfQgung. Infolgedessen kann der Durchsatz der 
umgeschlagenen Container eines Containeriagers erhoht werden. welches eine 
Effizienzstelgerung darstellt undebenso elne Reduzierung der Transportdauer der 
transportierten Fracht. 

Des weiteren vortellhafl Ist, dass elne Justierung eines Stapelkrans jederzeit und mit 
geringem Aufwand unter Anwendung des in Anspruch 33 beschriebenen Verfehrens 
moglich ist. Dabei ist im Vorfeld zu beachten. dass geometrische Abwelchungen einer zur 
Verwendung am Stapelkran vorgesehene Kamera u.a. durch Bauteiltoleranzen. 
Fertigungstoleranzen, UngleichmaiSigkelten in der Linse und/oder optische Fehler 
hervorgerufen werden, die durch eine vor der Venwendung der Kamera zu erfolgende 
Kalibrienjng umgehbar sind. WShrend des Betriebes wird das Bild aus einer am 
Stapelkran eingesetzten Kamera mittels eines aus der Kalibriemng hervorgegangenen 
Korrekturalgorittimus kontlnuierllch konlglert. Somit wird auf jedes Bild einer Kamera 
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durch das DV-System der Loglstikverwaltung der kameraspezifische Korrekturalgorithmus 
angewendet. Folglich weist jede eingesetzte Kamera unter Anwendung des ihr 
zugeordneten Korrekturalgorithmus identische optische Eigenschaften auf. Zusatzlich 
ermeglicht die vorgelagerte Kalibrierung dem DV-System der Loglstikverwaltung eine 
Distanzmessung der betraciiteten bekannten Objekte nach den GesetzmaUigkeiten des 
Strahlensatze^. 

Unter Anwendung dieser kallbrierten Kameras 1st nun eIne weitere Justierung der Lage 
des Stapelkrans durchfQhrbar. GemSB Anspruch 33 «hrt zuerst der Stapelkran derart 
Qber einen an einer beliebigen Position innerhalb des Containerlagers angebrachten 
Referenzpunkt. dass mindestens eine Kamera des Kamerasystems den R^ferenzpunkt 
erfasst. Das DV-System der Logistikverwaltung vergleicht die neue. aus dem Kamerabild 
berechnete Lage des Referenzpunktes mit der llim bekannten Lage des Referenzpuiiktes 
und emiittelt bei ggf. vorhandener Abweichung einen Offset fQr den Stapelkran. Unter der . 
Pramisse. dass der Referenzpunkt sich in der Regel nicht verschlebt. kann eine Korrektur 
der Lagekoordinate des Stapelkrans erfolgen, indem das DV-System der 
Loglstikverwaltung den berechneten Daten der Position des Stapelkrans den Offeet 
hinzuaddiert. Gewlnnbringend ist dies speziell im Fall einer LSngenanderung dej 
Fahrschienen des autoniatlschen Contalnerstapelkrans (ACS), die Aufgrund der 
Temperaturen im Sommer eine LSngendehnung und im Winter eine Zusammenziehung 
der Fahrscliienen ist. Da das DV-System der Logistikvenwaltung die Position Qber eine 
absolute Langenmessung der zurQckgelegten Wegstrecke des Stapelkrans bestimmt, 
k6nnen die temperaturunempfindliciien Anordnungen und Positionen. die der Stapelkran 
tatsachlich anfahrt, gegenQber der durcli das DV-System der Lpgistikvenwaltung 
bereciineten Lage verschoben seln. Vorteilhafter weise kann somit eine durch dies© 
Einfiussfaktoren hervorgeaifene fehlerhafle Berechung der Position des Stapelkrans 
konigiert werden..Besonder8 vorteilliafi ist dabei die schnelle belieb^ haufige und 
jederzeit durchfOhrbare Justierung des Stapelkrans. 

Insbesondere vorteilhafl ist die Anordnung von mehreren Referenzpunkten innerhalb des 
Containerlagers. Nachdem der Stapelkran sich oberhalb einer dieser ReferenzpunWe 
platziert hat, kann das DV-System der Logistlkvenrt^altung die bereits ihm bekannte Lage 
des Referenzpunktes mit der neuen, aus einem Kamerabild berechneten Lage 
miteinander vergleichen, und ggf. den dem Referenzpunkt zugeordneten Offeet fQr den 
Stapelkran berechnen. FQr den Fall, dass sich mehrere Referenzpunkte entlang des 
linearen Fahrweges des Stapelkrans befinden und dass einer der Offsets der in einem 
engen Zeitbereich emiitlelten Offsets dieser Referenzpunkte, eine nicht systematische 
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Abweichung aufzeigt, deutet dies auf eine Bodenverwerfung in der N§he des betroffenen 
Referenzpunkts hin. die anschlieUend in die Berechungen zur Positionierung des 
Stapelkrans durch das DV-System der Logistikvenwaitung konigierend eingebracht wird. 
Hierdurch konnen etwaige Fehlinterpretationen von Langendehnungen vennieden 
- 5 werden. 

Besonders vorteilhafl ist, dass das Containerlager einen Superreferenzpunkt aufweist, mit 
dem jede Kamera am Stapelkran justiert gegenQber diesen werden kann. Das durch 
einen technischen Defekt o.a. hervorgerufene Austauschen einer am Stapelkran 
10 angebrachten Kamera macht das einmalige Justieren einer neu installlerten Kamera am 
Stapelkran erforderlich. Unter Verwendung des Superreferenzpunktes kann einer am 

• Stapelkran neu montierten Kamera ein ihr zugeordneter Korrekturvektor durch das DV- 
System der Logistikvenwaltung bestimmt werden. Die Reparatur- und Justierzeit und 
somit die Ausfallzeit des Stapelkrans wird gewlnnbringend verkQrzt. Der 
15 Superreferenzpunkt ist dabei vorteilhafter weise an einer Position im Containerlager 
angebracht. die unabhSngig vom FremdeinflQssen der oben beschriebenen Art ist Der 
Stapelkran fahrt mit der' neu installierten und bereits kalibrierten Kamera derart Qber deh 
Supen-eferenzpunkt» dass die neu installlerte Kamera diesen^erfasst. Das DV-System 
ermittelt die Lage des Supen-eferenzpunktes und verglelcht die so gewonnenen Daten mit 
20 den bereits abgelegten Daten des Superreferenzpunkts. Bei einer ggf. vorhandenen 

Abweichung der Daten wird der neu eingebauten Kamera ein Korrekturvektor zugeordnet. 
der bei jeder Lageberechnung, die basierend auf dieser Kamera durchgefOhrt wird, 
angewendet wird. Die durch die zOgige Justierung der neu eingebauten Kamera am 
Stapelkran gewonnene Zeiterspamis kann nutzbringend fQr Be- und Entladevorgange 
venA^endet werden. 

Figurenbeschreibung: 

Fig. 1 Obersichtsplan eines Containerumschlagplatzes 

3 0 Fig. 2 Identifikationsbereich zur Erfassung der Transportfahrzeuge 

Fig. 3 Ausschnitt aus eInem'Containerumschlagplatz, Containerlager und 
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Fig. 6 



Fig. 4 
Fig. 5 



Parkposition 

Seitenansicht des in Fig. 3 gezeigten Bereichs 

Darstellung des Blickwinkels der in der Parkposition angebrachter 

Kamera 

erste benutzerdefinierte Oberflache 
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Containerkran seitlich angebrachten Kameras 
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zweite benutzerdefinlerte Oberflache. wahrend eines Ladevorgangs 


Fig. 
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benutzerdefinierte OberflSche am Ende eines Ladevorgangs 


Fig. 
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weitere AusfOhrung eines Identifllcationspunkts 


Rg. 
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Weiterer Ausschnitl bus einem Containerumschlagplatz, 






Containeriager und Parkposrtion 


Fig. 
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weitere Darstellung des Blickwinkels der in der Parkpositlon 






angebrachter Kamera 


Rg. 
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Darstellung der Anordnung eines Referenzpunktes 


Fig. 


1 zeigt eio automatisiertes Containerterminal 24 f£lr Container 1, in dem landseitig 



LKWs 7 (Fig. 2) entladen bzw. beladen werden. In einen Identifikationsbereich 25 werden 
ankommende und abfahrende LKWs 7 identifiziert und/oder vermessen. EIn 
ankommender LKW 7 wird identifiziert und die so generierten Daten, die zur Se- bzw. 
Entladung notig sind. werden an das (nichl dargestellfe) DV-System der 
Logistlkvenwaltung Qbennittelt. Hemacli wird der LKW 7 Qber Wage 26 zum Be- bzw. 
Entladebereich 6 gefahren. 

Rg. 2 zeigt die im Identifikationsbereich 25 angebrachten Kameras 27, mit denen der 
LKW 7 von alien Seiten erfasst wird. Das amtl. Nummernschild 28 des LKWs 7 und ggf. 
das amtl. Nummernschild 29 des Trailers 7.1 wird mittels der Kameras 27 automatisch 
erfasst Ebenso wird bei beladenen LKWs 7 zusStzlich die Identifikationsnummer 30 des 
Containers 1 erfasst. Alle Infomiationen bezQglich des LKWs 7, des Trailers 7,1 und ggf. 
des Containers 1 werden an das DV-System der LogistikvenA^altung Qbennittelt und sind 
jederzeit im System verfQgbar und ggf. durch einen (nicht dargestellten) Bediener 
abrufbar. 

In dem automatischen Containeriager 2. wie In Fig. 3 und 4 dargestellt, sind die Container 
1 gestapelt gelagert. Der automatische Stapelkran 3 besteht aus einer fahrbaren Katze 
3.2, die verfahrbar auf einer Brticke 3.1 ist, wobei die Brticke 3.1 verfahrbar auf der 
Kranbahn 4 ist. Wahrend des Ladevorgangs ist der Container 1 starr mit dem 
verfahrbaren Mast 3.3 der verfahrbaren Katze 3.2 verbunden. Am Mast 3.3 befindet sich 
das Lastaufnahmemittel 3.4 des Stapelkrans 3. das die Container aufnimmt. Der 
automatische Stapelkran 3 ist mit dem DV-System der LogistikvenA^altung gekoppelt und 
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kann somit jederzeit jede mogliche Koordinate innerhalb des verfahrbaren Bereichs 
erreichen: Das (nicht dargestellte) Koordinatensystem beschreibt einen Raum, den das 
Lastaufnahmemittel 3.4 des verfahrbaren automatischen Stapelkrans 3 erreicht. Ansteile 
eines ACS konnen auch Portalkrane Oder Halbportalkrane eingesetzt werden. 

5 

Das automatische Containerlager 2 wird durch eine Abgrenzung 5. welche ein Zaun oder 
eine Mauer sein kann, vom Be- bzw. Entlsidebereich 6 abgegrenzt. Im Be- bzw. 
Entladebereich 6 werden die LKWs 7 in jeweils einer Parkposition 8 positioniert. Fig. 3 
und Fig.4 zeigen LKWs 7, die in einer Parkpositionen 8 rQckwarts eingeparkt worden sind, 
10 welche vorgegeben wurde. Die Parkpositionen 8 weisen seitliche Betontroge 8.1 auf, die 
das rQckwarts Einparken des LKWs 7 erleichtern, indem die RSder 9 des LKWs 7 hieran 
gefOhrt werden. Der Einparkvorgang ist abgeschlossen. wenn der rOckwartsfahrende 
LKW7 an den die Parkposition 8 begrenzenden Querstreben 8.2 mit den Radern 9 
angestoBen ist. 

15 

Jede Parkposition 8 ist mit einem ortsfesten kallbrierten Kamerasystem 10 ausgestattet, 
welches sich oberhalb der Abgrenzung 5 befindeti(Fig. 5). Der Blickwinke! 1 1 der Kamera 
10 ist so gewShlt, dass alle LadeplattformerrSI des LKWs 7 und ggf. alle darauf 
befindlichen Container 1 komplett erfasst werden. Durch diesen Blickwinke! 11 der 
20 Kamera 10 l<ann ein Bediener auf einem Monitor 12 (Fig. 6) den Einparkvorgang 
beobachten. 

Fig. 6 zeigt den Monitor 12 mit dem Bild der Kamera 10, mit dem der Bediener den' 
Einparkvorgang des LKWs 7 und den Be- bzw. Entladevorgang beobachten und 
kontrollieren kann. Zum Beladen des LKWs 7 in der Parkposition 8 muss die Lage der 
Ladjeplattform 31 des LKWs 7 vermessen werden. Dazu ist dem Bild der Kamera 10 ein 
Markierungsmechanismus, z.B. ein Fadenkreuz 14, Qberiagert, mit dem der Bediener 
Identifikationspunkte anwahlen kann. Diese Identifikationspunkte sind die 
Befestigungsmittel der Ladeplattfomi 31 des LKWs 7, die so genannten Twistlocks 13. 
3 0 Die Koordinaten der Twistlocks 13 werden zur Berechnung der Lagekoordinate der 

Ladeplattform 31 an das DV-System der Logistikverwaltung Qbennittelt. Dabei errechnet 
das DV-System der Logistikverwaltung die Diagonaien 16 der Twistlocks 13 und deren 
Schnittpunkt 17. Der Schnittpunkt 17 beschreibt u.a, die vertikale Lage 15 der 
Ladeplattform im Koordinatensystem. Diese Berechnung ist durch ein vorheriges 
35 Kaiibrieren der ortsfesten installierten Kamera lO ennoglicht. deren exakte Lage und 
Blickrichtung bekannt ist 
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Der an dem starren Mast 3.3 des Stapelkrans 3 befindliche Container 1 wird. wie in Fig. 7 
dargestellt, so uber der Ladeplattform 31 des LKWs 7 positioniert, dass der Schnittpunlct 
der Diagonalen der Befestigungsmittel des Containers 1 deckungsgleich im Lot uber den 
Schnittpunkt 17 der Diagonalen 16 der Befestigungsmittel der Ladeplattform 31 des 
LKWs 7 stehL Durch die an den Stapeikran 3 angebrachten Kameras 18 und durch die 
gewShlte Art der Posltionierung des zu ladenden Containers 1 Qber der Ladeplattform 31 
kann der Blickwinkel 19 der Kameras 16 eingeschrankt werden, wie in Fig. 8 dargestellt 
ist. Aufgrund der unterschiedlichen ContainergroBen von 20fl, 30fl. 40fl bis 45ft sind links 
wie rechts zwei Blickwinkel iai und 19.2 erforderlich, die den mittleren Bereich des 
Containers 1 vemachiasslgen. Bezogen auf die Koordinate des Schnittpunktes 17 der 
Diagonalen 16 der Ladeplattfonn 31 ist ein Sichtbereich des Kamerasystems 42.1 von - 
7m bis -3m und ein Sichtbereich des Kamerasystems 42.2 von +3m bis +7m notig. Nur in 
diesen Bereichen sInd die zum Container 1 passenden Twistlocks 13 der Ladeplattform 
31 vorhanden. 

Fig. 9 zeigt die viergeteilte. benutzerdefinierte Oberflache 20 des DV-Systems der 
Logistlkvenwaltung. Jeder Quadrant zeigt dabef ^Inem Bildausschnitt, der von mindestens ' 
einer der an dem Stapeikran 3 seitlich angebrachten Kameras 18 erzeugt wird. Aus 
RedundanzgrOnden und ZuverlisslgkeitsQberlegungen kannen die vier Bildausschnrtte 
aus dem Bild einer Kamera erzeugt werden, Oder auch aus zwei Bildem von zwei seitlich 
angebrauchten Kameras. Ebenso realisierbar ist eineXosung. die jeweils eine Kamera fOr 
jeweils ein Biidausschnitt vorsieht Jeder Bildausschnitt zeigt die Befestigungsmittel, die 
Twistlocks 13 der Ladeplattform 31. Die Fehlstellung eines Twistlocks 22 kann der 
Bediener erkennen, der dann Qber efne Gegensprechanlage den Fahrer des LKWs 7 
auffbrdert, diese Fehlstellung zu beseitigen. Die computerberechneten Konturen des * 
Containers 23 werden dem Bild Qberblendet, welches dem Bediener 6\e tatsachiiche 
Lage des Containers 1 andeutet. Die Ausrichtung des Containers 1 gegenuber der 
Ladeplattform 31 wird durch den Bediener vorgenommen, Indem der Bediener ein 
Markierungsmechanismus, z.B. ein Fadenkreuz 24 venArendet, um die Befestigungsmittel, 
die Twistlocks 13 der Ladeplattfonm 31 emeut anzuwShlen. Die Koordinaten der 
Befestigungsmittel der Ladeplattform 31 werden emeut an das DV-System der 
Logistikverwaltung Qbermittelt. Die tatsachiiche Ausrichtung der Ladeplattfomn 31 wird 
daraus berechneL Eine ggf. vorhandene Abweichung zwischen der Ausrichtung des 
Containers 1 und der Ausrichtung der Ladeplattform 31 wird vom dem DV-System der 
Logistikverwaltung bestimmt und der Container 1 Wird am Mast 3.3tnittels des 
Lastaumanmemittels 31 derart gedreht, dass sSmtliche Befestigungsmittel des 
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Containers 1 deckungsgjeich im Lot uber den Befestigungsmitteln der Ladeplattform 31 
stehen. 

Wahrend des Absenkvorgangs wird die computerberechnete Kontur 23 des Containers 
jederzeit neu berechnet und dem bei Beginn des Absenkvorgangs eingefrorenem Bild 
Qberblendet, wie in Fig. 10 dargestellt wird. Am Ende des Absenkvorgangs greifen die 
Befestigungsmittel des Containers 1 in die Befestigungsmittel der Ladeplattform 31 des 
Lkws 7. Der Bediener Qbenwacht und kontrolliert den Ladevorgang am Monitor beim 
Absetzen des Containers 1 . 

Ein weiteres Verfahren zur Erfassung der Identifikatlonspunkte der Ladeplattfomi 31 
eines LKWs 7 bzw. der Identifikationspunkte eines Containers 1 zeigen dre Figuren 1 1 bis 
13. Dabei werden bekannte Verfahrenschritte des bisher beschriebenen Verfahrens neu 
arrangiert. 

Fig. 1 1 zeigt einen modifizierten Identifikationsberelch 25, in dem der ankommende LKW 
7 inklusive eines evtl. vorhandenen Containere 1 identiflzlert wjrd; Zur Identiflzlerung des 
LKWs 7 gehort die Erkennung der amtl. Kennzeichen 28, 29 der Transportfahrzeuge und 
der IdentifikationsnummerSO des ggf. vorhandenen Containers 1 mittels der an dem 
Identifikationsberelch 25 angebrachten Kameras 27. die mit dem DV-System der 
Logistikverwaltung in Verbindung stehen und dem die so generierlen Daten Qbermittelt- 
werden. Zusatzlich zu dem zu Fig, 2 beschriebenen Arbeitschritt werden anschlieSend 
der ggf. vorhandene Container 1 und/oderdie leere Ladeplattform 31 des LKWs 7 
vermessen. Dabei wird def LKW 7 von der Seite 32 und von oben (Draufsicht) 33 mittels 
der Kameras 27 erfasjst Die in Fig. 6 beschriebene Erfassung der Identifikationspunkte 
der Ladeplattform 31 (oder Containers 1). erfolgt im Gegensatz zu Fig. 6 nicht im Be- und 
Entladeberelch 6, sondem Im Identifikationsberelch 26. Der Ablauf der Erfassung der 
IdentifikationspunKte bleibt dabei identisch. Gleichzeitig erfolgt eine automatische 
HOhenvermessung 34, 35 der zu venwendenen Befestigungsmittel mittels der Kameras 
27. Die ermittelten Koordinaten werden dem DV-System Qbermittelt, wobei diesedie 
relative Zielposition des zu entladenen Containers darstellen, da diese sich nur auf den 
LKW 7 beziehen. Der Fahrer des LKWs 7 erh§lt nach erfolgreicher Identifizierung und 
Vermessung des LKWs 7 eine Zutrittsberechtigung in Form einer (nicht dargestellten) 
Magnetkarte oder auch Chipkarte. Auch die Magnetkarte enthalt aile relevanten Daten 
bezQglich des Umschlagauftrages. 
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Der Fahrer fahrt mit dem LKW 7 in einem ihm zugewiesenen Be- und Entladebereich 6 
(Fig. 12) und parkt sein Transportfahrzeug in einer beliebigen Parkposition 8 rQckwarts 
innerhalb des Be- und Entladebereichs 6 ein. Wahrend des Einparkvorgangs wird, wie in 
Fig. 13 dargestellt, mittels einer in der Parkposition 8 angebrachten Kamera 36 im DV- 
System der Lcgistikvenwaltung eine Objekterkennung gestartet, die den LKW 7 
Identifiziert und auch geometrisch in das nicht dargestellte Koordinatensystem einordnet. 
Die Infonriationen aus der an der Abgrenzung 5 angebrachten Kamera 36 ermeglichen 
dem DV-System der Logistikvenwaltung eine exakte Erkennung des LKWs 7 hinsichtlich 
seiner Identitat und Lage: sein Abstand 37 zur Abgrenzung 5, ein links/rechts Versatz 
innerhalb der Parkposition 8 und Verdrehwinkel des LKWs 7 gegenQber der Untergrund 
38. Nach Beendigung des Einparkvorgangs ist somit dem DV-System der 
Logistikvenwaitung die exakte Lage des LKWs 7 bekannt Aus diesen Koordinaten heraus 
und in Verbindung der relativen Zielposition des Containers 1 kann das DV-System der 
Logistikvenwaltung die Lagekoordinate fur den zu ladenden Container 1 ermitteln. die die 
absolute Zielkoordinate fOr den zu iadenden Container darstellL 

AnschlielSend begibt sich der Fahrer des LKWs 7 in einen Anmelderaum 39, um mittels 
der Magnetkarte die Ber§itschaflzum Be- bzw. Entladen des LKWs 7 zu signalisleren. 
Das DV-System QberprOft die Daten auf der Magnetkarte mit denen aus der Parkposition 
8 des LKWs gewonnenen Daten und generiert eInen bel Oberelnstimmung einen Auftrag 
for den Stapelkran 3. Der Stapelkran 3 nimmt den zu ladenden Container 1 aus dem 
Containerlager 2 auf und beginnt die Beladung des LKWs 7 entsprechend dem ab Fig. 7 
beschriebenen Verfahren. 

. Des weiteren zeigt Fig. 12 einen Toleranzbereich 40. Innerhalb einer jeden Parkposition 8 
ist das Lastaufnahmemittel 3.4 des Stapelkrans 3 nur Innerhalb dieses spezielien 
Toleranzbereich 40 aus SIchertieitsgranden verfahrbar. 

Fig. 14 zeigt ein Containerlager 2 mit einem Referenzpunkt 41. 



Bezugszeichenliste 
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22 Container 

23 Containerlager 

24 Automatischer Containerstapelkran 

24.1 Brucke 

24.2 Katze 

24.3 Mast 

24.4 Lastaufnahmemittel 

25 Kranbahn • 

26 Abgrenzung 

27 Be- und Entladebereich 

28 LKW 
28.1 Trailer 

29 Parkposition 

8.1 Betontroge 

8.2 . Querstreben 
9 RSder ' ■ 

22 Kamera an der Parkposition. 

23 BItckwinkel von Kamera 10 

24 Monitor mitBild von Kamera 10 

25 Twistlocks' 

1 . Fadenkreuz der ersten benutzerdefinlerten Oberflache 

2 vertikale Lage der Parkposition 

3 Diagonalen 

4 Schnittpunkt von 16 

5 seitlich an dem ACS 3 angebraclites Kamerasystem 

6 .'Blickwinkel vfan Kamera 18 

7 - zWeite benutzerdefinlerte OberflScfie mit den Bildern von den Kameras 

18 • 

26 Fehlstellung eines Twistlocks 

27 eingeblendete Kontur des Containers 1 

28 automatisches Containerterminal 

29 Identifikationsbereicli. 

30 , Wege 

31 Kameras zur Identifizierung . 

32 amtl. Kennzeichen des LKWs 7 . * . 
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amtl. Kennzeichen des Trailers 7,1 
Identifikationsnummer eines Containers 1 
Ladepiattform des LKWs 7 
Seite des LKWs 7 

Draufsicht auf den LKW 7 ' 

Hdhe der Befestigungsmittel der Ladepiattform 31 

Hdhe der Befestigungsmittel des Containers 1 

Kamera in der Parkposltton 8 im altemativen Verfahren 

Abstand des LKWs 7 zur Abgrenzung 5 

Untergrund 

Anmelderaum 

Toleranzberelch 

Referenzpunkt 

Siclitbereich 1 des Kamerasystems 18 
Sichtbereich 2 des Kamerasystems 18 
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Patentanspruche 

1 . Verfahren zum Lastumschlag in einem Containerlager fur Norm-Container, mit 
einem das Containerlager bedienenden. durch ein DV-System einer 
Logistikverwaltung sleuerbaren Stapelkran fQr die Container, der zwischen einem 
Lagerplatz eines jeden Containers und einer Ladeplattform elnes in dem Bereich 
des Containerlagers verfahrbaren Transportfahrzeuges fQr den Container 
verfahrbar ist, wobei der Stapelkran zum Absetzen des Containers auf die 
Ladeplattform ein Lastaufnahmemittel aufweist. das gegenOber dieser ausrichtbar 
ist, 

gekennzeichnet durch 

die Abfolge der folgenden Arbeitsschritte beim' Beladen des Transportfalirzeuges: 

a) Das Transportfahrzeug wird identifiziert und die dadurch generierten Daten 
werden an das DV-System der Loglstikvenwaltung Qbennittelt, 

b) mittels eihes kalibrierten Kamerasystemsf werden definterte 
Identiflkatlonspunkte auf der Ladeplattform des Transportfahrzeugs erfasst 
und. deren Koordlnaten an das DV-System der LogistlkvenAraltung 
Qbermittelt, 

c) das DV-System der Logistikverwaltung vergleicht die Koordinaten der 
Identiflkatlonspunkte mit im DV-System abgelegten Daten des zu ladenden 
Containers und emiittelt die diesem Container zuzuordnenden 
Befestlgungsmittel und Lagekoordinate auf der Ladeplattform des 
Transportfahrzeuges, 

d) der Stapelkran fShrt computergesteuert mit dem zu ladenden Container Qber 
die Ladeplattform des Transportfahrzeuges, exakt deckungsgleich und 
oberhalb der Lagekoordinate, 

e) mittels eines am Stapelkrans angebrachten kalibrierten Kamerasystems 
werden die Befestlgungsmittel der Ladeplattform erfasst, und der Container 
wird ggf. derarl bewegt, dass die Befestlgungsmittel des Containers 
deckungsgleich Qber den zugeordneten Befestigungsmittein der 
Ladeplattform stehen, 
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f) der Container wird derartig auf der Ladeplattform des Transportfahrzeugs 

abgesetzt, dass die Befestigungsmittel des Containers und die zugeordneten 
Befestigungsmittel der Ladeplattform am Ende des Absetzvorgangs 
formschlQssig ineinander greifen. 

Verfahren nach Anspruch 1, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass das Transportfahrzeug mfttels eines Kamerasystems Identlfiziert wird. 

Verfahren nach einem der AnsprQche 1 bis 2, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass zur Erfassung der Koordinaten der Identifikationspunkte der Ladeplattform ein 
Bediener. unterstQtzt durch eine benutzerdefinierte Oberflache auf einem Bildschirm 
des DV-Systems der Loglstikverwaltung, mit einem Markierungsmechanismus die 
Identifikationspunkte der Ladeplattform auf der benutzerdefinierten Oberflache 
anwahit 

Verfahren nach einem der AnsprQche 1 bis 3, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass die Koordinaten der Identifikationspunkte der Ladeplattform durch ein 
Computersystem automatisch erfasst und an die Logistikvenwaltung Qbennittelt 
werden. 

Verfahren nach einem der AnsprQche 1 bis 4, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass die Erfassung der Koordinaten der Ladeplattform des Transportfahrzeugs in 
dessen Be* Qnd Entladebereich erfolgt. ' 

Verfahren nach einem der AnsprQche 1 bis 5, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass die Lagekoordinate durch die vertikale Lage der Ladeplattform und durch den 
Schnittpunkt der Diagonalen der Identifikationspunkte der Ladeplattform 
beschrieben werden. die die absolute Zielpositlon des Containers beschreiben. 

Verfahren nach einem der AnsprQche 1 bis 6, 
dadurch gekennzeichnet,. 
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dass die Erfassung der Koordinaten der Ladeplattform des Transportfahrzeugs im 
Identifikationsbereich erfolgt. 

Verfahren nach einem der AnsprQche 1 bis 7, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass die vertlkale Lags der Ladeplattform und der Schnittpunkt der Diagonalen der 
Identifikationspunkle der Ladeplattform die relative Zielposition des Containers 
beschreiben, 

' Verfahren nach einem der AnsprOche 1 bis 8, 
dadurch gekennzeichnet. 

dass die Lagekoordinate durch die absolute Zielposition des Containers 
beschrieben wird. die sich aus den mittels einer Kamera ermittelten Koordinaten 
des in der Parkposition befindlichen Transportfahrzeugs und der relativen 
Zielposition des Containers zusammensetzt. 

Verfahren nach einem der AnsprQche 1 bis 9, • 
dadurch gekennzeichnet, 

dass der Stdpelkran den Container derart in Reichweite der Ladeplattform bewegt, 
dass der Schnittpunkt der Diagonalen der Befestlgungsmlttel des Containers 
deckungsgleich im Lot Qber dem Schnittpunkt der Diagonalen der 
Befestigungsmittel d^r Ladeplattform steht 

Verfahren nach einem der AnsprQche 1 bis 10, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass eine zwelte benutzerdefinierte Ot)erfiache vier Quadranten aufweist, die 
jeweils ein Paar Befestigungsmittel darstellen, wobei das Paar jeweils aus einem 
Befestigungsmittel der Ladeplattform, abgebildet durch ein Bild des 
Kamerasystems, und aus dem zugeordneten Befestigungsmittel des Containers 
besteht, abgebildet durch eine Einblendung einer computerberechneten Kontur des 
Containers und des Befestlgungsmittels des Containers Qber dem Blld. 

Verfahren nach einem der AnsprQche 1 bis 11, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass die ggf. vorhandene Abweichung der Lege des zu ladenden Containers 
gegenuber der Lage der Ladeplattfomi im DV-System der Logistikvenwaltung zur 
Feinpositionlenjng bestimmt wefden kann, Indem die zweite benutzerdefinierte 
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Oberflache der Logistikverwaltung ein Markierungsmechanismus aufwelst. mit dem 
der Bediener mindestens einen Identifikationspunkt der Ladeplattform anwahlt. 

13. Verfahren nach einem der Ansprtlche 1 bis 12, 
dadurch gekennzelchnet, 

dass die ggf. vorhandene Abweichung der Lage des zu ladenden Containers 
gegenQber der Lage der Ladeplattform zur Feinpositionierung durch ein 
Computersystem automatlsch erkannt wird. 

14. Verfaiiren nach einem der Anspruche 1 bis 13, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass bei einer vorhandenen Abweichung der Lage des zu ladenden Containers 
gegenuber der Lage der Ladeplattform der Container so gedreht wird, dass die 
BefestlgOngsmittel des Containers deckungsgleich im Lot Qber den 
Befestigungsmittein der Ladeplattform stehen. 

15. Verfahren nach einem der AnsprQche 1 bis 14. 
dadurch gekennzeichnet, 

dass das Absetzen und LoslOsen des Containers vom Lastaufhahmemitte! durch 
den Bediener gesteuert werden. 

16. Verfahren nach einem der AnsprQche 1 bis 15, 
dadurch gekennzelchnet, 

dass das Absetzen und Loslosen des Containers vom Lastaufhahmemlttel 
automatisch durch ein Computersystem gesteuert werden. 

17. Verfahren zum Lastumschlag in einem Containerlager fOr Norm-Container, mit 
einem das Containerlager bedienenden, durch ein DV-System einer 
Loglstikvenwaltung steuerbaren Stapelkran fQrdie Container, derzwischen efnem 
Lagerplatz eines jeden Containers und einer Ladeplattform eines in dem Bereich 
des Contalnerlag^rs verfahrbaren Transportfahrzeuges fQr den Container 
verfahrbar ist, wobei der Stapelkran zum Aufnehmen des Containers von der 
Ladeplattform ein Lastaufnahmemittel aufweist, das gegenQber dieser aiisrichtbar 
ist. 

gekennzeichnet durch 

die Abfolge der folgenden Arbeitsschritte beim Entladen eines Transportfahrzeuges: 
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a) Das Transportfahrzeug und der zu entladene Container werden identifiziert 
• und die dadurch generierten Daten werden an das DV-System der 

Logistikverwaltung Qbermittelt. 

b) mittels eines kalibrierten Kamefasystems werden definierte 
Identifikationspunkte des Containers erfasst und deren Koordinaten an das 
DV-System der Logistikvenwaltung Qbermittelt. 

c) das DV-System der Logistikvero/altung ermittelt aus den 
Identifikationspunkten die Befestigungsmittel und Lagekoordinate des 
Containers, 

d) der Stapelkran fahrt computergesteuert' Qber den Container, exakt 
deckungsgleich und oberhalb der Lagekoordinate, 

e) mittels eines am Stapelkran angebrachten kalibrierten Kamerasystems 
werden die Befestigungsmittel des Containers, erfasst. und das 
Lastaufnahmemittel wird ggf. derart faewegt. dass die Befestigungsmittel des 
Lastaufhahmemrttels des Stapelkrans deckungsgleich Ober deri 
zugeordneten Befestlgungsmittein des Containers stehen, 

0 das Lastaufnahmemittel wird derartig an den Container herangefOhrt. dass 
die Befestigungsmittel des Lastaufnahmemlttels und die Befestigungsmittel 
des Containers formschlQssig ineinander greifen. 

Verfahren nach Anspnjch 17, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass das Transportfahrzeug und der zu entladende Container mittels eines 
Kamerasystems Identifiziert werden. 

Verfahren nach einem der AnsprQche 17 bis 18, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass zur Erfassung der Koordinaten der Identifikationspunkte des Containers ein 
Bediener, unterstQtzt durch eine benutzerdefinierte pberflSche auf einem Bildschinn 
des DV-Systems der LogistikvenA/altung, mit einem Markieaingsmechanismus die 
Identifikationspunkte des Containers auf der benutzerdefinierten OberflSche 



28 



anwShlt. 



20. Verfahren nach einem der AnsprQche 17 bis 19, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass die Koordinaten der Identifikationspunkte des Containers durch ein 
Computersystem automatisch erfasst und an die Logistikvenwaltung Gbermittelt 
werden. 

21 . Verfahren nach einem der AnsprQche 17 bis 20, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass die Erfassung der Koordinaten des Containers in dessen Be- und 
Entladebereich erfolgt 

22. Verfahren nach einem der AnsprQche 17 bis 21, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass die Lagekoordinate durch die vertikale Lage der Oberkante der 
Identifikationspunkte des Containers und durch den Schnittpunkt der Diagonalen 
der Identifikationspunkte des Containers beschrieben werden, die die absolute 
Zlelpositlon des Lastaufnahmemlttels beschreiben. 

23. Verfahren nach einem der AnsprQche 17 bis 22, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass die Erfassung der Koordinaten des Containers im Identifikationsbereich erfolgt. 

• 24. Verfahren nach einem der AnsprQche 1 7 bis 23. 
dadurch gekennzeichnet, 

dass .die vertikale Lage d^r Oberkante der Identifikationspunkte des Containers und 
der Schnittpunkt der Diagonalen der Identifikationspunkte des Containers die 
relative Zielposition des Lastaufnahmemlttels beschreiben. 

25. Verfahren nach einem der AnsprQche 17 bis 24, • 
dadurch gekennzeichnet, 

dass die Lagekoondinate durch die absolute Zielposition des Lastaufriahmemittels 
beschrieben wird. die sich aus den mittels einer Kamera ermittelten Koordinaten 
des in der Parkposition befindlichen Transportfahrzeugs und der reiativen 
Zielposition des Lastaufnahmemitfels zusammensetzt. 
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Verfahren nach einem der AnsprQche 17 bis 25, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass der Stapelkran derart in Reichweite des Containers bewegt wird, dass der 
Schnittpunkt der Diagonalen der Befestigungsmittel des Lastaufnahmemittels 
deckungsgleich im Lot Qber dem Schnittpunkt der Diagonalen der 
Befestigungsmittel des Containers steht. 

Verfahren nach einem der AnsprQche 17 bis 26. 
dadurch gekennzeichnet, 

dass eine zweite benutzerdefinierte Oberflache vier Quadranten aufwelst, die 
jeweils ein Paar Befestigungsmittel darstellen, wobei das Paar jeweils aus einem 
Befestigungsmittel des Containers, abgebildet durch ein Bild des Kamerasystems, 
und aus dem zugeordneten Befestigungsmittel des Lastaufnahmemittels besteht, 
abgebildet durch eine Einblendung einfer computerberechneten Kontur des 
Lastaufnahmemittels und dessen Befestlgungsmittels uber dem Bild. 

Verfahren nach Anspruch 17 bis 27, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass die ggf. vorhandene Abweichung der Lage des Lastaufnahmemittels 
gegenQber der Lage des zu entladenden Containers im DV-System der 
LcgistikvenA/altung zur Feinpositionierung bestimmt werden kann. fndem die zweite 
benutzerdefinierte Oberflache der Logistikverwaltung ein Markierungsmechanismus 
aufweist, mit dem der Bediener mindestens einen Identifikationspunkt des 
Containers anwdhlt, 

Verfahren nach einem der AnsprQche 17 bis 28. 
dadurch gekennzelchneti 

dass die ggf. vorhandene Abweichung der Lage des Lastaufnahmemittels 
gegenQber der Lage des zu entladenden Containers zur Feinpositionierung durch 
ein Computersystem automatlsch erkannt wird. 

Verfahren nach einem der AnsprQche 17 bis 29, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass bei einer vorhandenen Abweichung der Lage des Lastaufnahmemittels 
gegenQber dem zu entladenen Container das Lastaufnahmemittel so gedreht wird, 
dass die Befestigungsmittel des Lastaufnahmemittels deckungsgleich im Lot Qber 
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den Befestlgungsmittein des Containers stehen. 

Verfahren nach einem der AnsprOche 17 bis 30, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass das Absetzen des Lastaufnahmemittels des Stapelkrans auf den Container bis 
zum formschlQssigen Ineinandergreifen der Befestigungsmittel durch den Bediener 
gesteuert wird, 

Verfahren nach elnem der AnsprOche 17 bis 31. 
dadurch gekennzeichnet, ■ 

dass das Absetzen des Lastaufnahmemittels des Stapelkrans auf den Container bis 
zum formschlQssigen Ineinandergreifen der Befestigungsmittel automatisch durch 
ein Computersystem gesteuert wird. 

Verfahren zum Justieren der Lage eines Stapelkrans In einem Containerlager, zur 
DurchfOhrung der Verfahrens hach einem oder mehreren der AnsprOche 1 bis 32. 
mit einem zur Lageerfassung von umzuschlagenden Containem am Stapelkran 
tefestigtem Kamerasystem, 

mit einem zur Lageerfassung des Stapelkrans absoluten LSngenme&system, 
gekennzeichnet durch 

den Ablauf der folgenden Arbeitschritte, unter Venwendung vorkalibrierter Kameras: 

a) Der Stapelkran fahrt derart Qber einen an einer beliebigen Position innerhalb 
des Containerlagers angebrachten Referenzpunkt. dass mindestens eine 
Kamefa des Kamerasystems den Referenzpunkt erfasst, 

b) das DV-System der Logistikverwaltung vergleicht die Lage des 
Refefenzpunktes mit der abgespelcherten Lage des Referenzpunktes und 
ermittelt bei ggf vorhandener Abweichung einen Ofteet. 

Verfahren nach Anspnjch 33 
dadurch gekennzeichnet. 

dass dais Containerlager mehrere Referenzpunkte aufweist, die von den Kameras 
des Stapelkrans erfassbar sind. 

Verfahren zum Justieren der Lage einer Kamera. die an einem Stapelkran 
angebracht ist, der sich In einem Containerlager befindet, zur DurchfOhrung des 
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Verfahrens nach einem oder mehreren der Anspruche 1 bis 32, 

mit einem zur Lageerfassung von umzuschlagenden Containem am Stapelkran 

befestlgtem Kamerasystem, 

mit einem zur Lageerfassung des Stapelkrans absoluten LSngenmeBsystem, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass das Containerlager einen Supen^eferenzpunkt aufweist und 

dass am Stapelkran eine Kamera angebracht ist, die gegenuber diesem mittels des 

Supen'eferenzpunktes justierbar ist. 
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Zusammenfassung 

Optische Einrichtung zur automatischen Be- und Entladung von Containern auf 
* 5 Fahrzeugen 

Zur Erh5hung des Durchsatzes eines Containemmschlagplatzes bzw. etnes 
Containerlagers, und zur VerkUrzung der Be- und Entladedauer eines 
Transportfahrzeuges fQr Container wird jeweils ein automatisiertes Verfahren angegeben. 

10 

Nach Identifizierung eines Transportfahrzeuges fQr Container wird in dem Parkbereicli 
des Containerlagers die Ladeplattfbrm des dort abgestellten Transportfahrzeuge.s 
vermessen. Die Lagekoordlnaten der Ladeplattform werden durch ein DV-System 
ermittelt. Der zu ladende Container wird dann automatlsch mittels eines Krans Qber die 
15 Lagekoordinate der Ladeplattform positioniert. Zum exakten Ausrichten des Containers 
gegenuber der Ladeplattform wird diese ein zweltes Mai vermessen, und eine so 
festgestellte Abweichuhg zur Lege des Containers wird zum exakten Ausrichten dessen 
verwendet. Das Absetzen des Containers auf der Ladeplattform erfolgt automatisch. 

2 0 Der Entladevorgang eines Transportfahrzeuges fQr Container durchlauft nahezu 
identische Arbeitsschritte. 

Hierzu Fig 1. 
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